





















SURF 算子[5]来提取特征点，SURF 特征类似于 SIFT 特征也具
有尺度不变性、鲁棒性好、特征点之间区分性良好等特点，与
SIFT 算子相比它在运算速度方面有了很大的提高[6]。
2 检测 SURF 特征
2.1 快速 Hessian 检测
SURF 算法利用快速 Hessian 检测子提取特征点，Hessian
矩阵具有良好的计算时间和精度表现。对于图像 I 上一点
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摘 要：针对现有的视频图像序列拼接方法处理速度慢的问题，提出一种基于 SURF 特征的快速有效的拼接算法。该算法用鲁棒
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（a）SIFT 算法创建尺度空间 （b）SURF 算法创建尺度空间
图 1 创建尺度空间对比















SURF 算法创建尺度空间方式如图 1 所示：
对于每一个像素点通过非极大值抑制方法 [5]在它的领域






















征点为圆心，半径为 6σ（σ 为尺度）的邻域内的点分别计算 x





域分成 4×4 的子区域。对每一个子区域，按照 5×5 的大小进行
取样，分别计算相对于主方向的水平和垂直方向上的 Haar 小
波响应，记为 dx 和 dy。每个子区域得到一个四维向量：
Vsub-region=[Σdx，Σdy，Σ|dx|，Σ|dy|] （4）
因此 4×4 个子区域可以得到 64 个值，归一化后的这 64 个值就
构成 SURF-64 的特征点描述子，如图 2（b）。它还可以扩展为











计算成本，因此对 SURF 算法进行优化。原始 SURF 算法只关
心特征检测的效果忽略了检测出特征点的数量及位置关系，这
里设定特征点数量阈值 S 和特征点间最小距离阈值 L，当原有







原有算法有更好的计算性能。如图 3，SIFT 算法检测出 545 个
特征点，耗时 417 ms；SURF 算法检测出了 540 个非常密集的



















检测出的 SURF 特征点具有不同的尺度大小 S，如图 3（c）的特
（a）选择主方向 （b）SURF 描述子组成









图 4 视频“road”中第 1、5、11 帧图像
图 5 视频“road”拼接效果
































图像的 SURF 特征点集。以特征点尺度 S 为关键字分别为 F1 和
F2 建立哈希映射表 P1 和 P2 ，则 F1 和 F2 被细划为：F1 ={A1 ，A2 ，
…，Am }和 F2 ={B1 ，B2 ，…，Bn }，以 S 值从小到大排序，Ai 和 Bi 表
示具有相同 S 值的特征点子集。首先，从 F1→F2 方向查找匹配
点，对于 F1 中任意的特征点 f
1
k 根据自己的 S 值通过 P2 映射到
S 值在 S-η1 与 S+η2 之间的子集 T={Bi ，Bi+1 ，…，Bj }上，η1、η2 为
松弛因子用于控制搜索范围；然后在子集 T 中搜索该特征点的
最近邻 fNN 与次近邻 fSN ，当二者的比值小于某一阈值 δ，则认为
f
1
k 与 fNN 匹配。实验表明，δ=0.6 时，匹配正确率较高。重复上面





j〉。同理，从 F2→F1 方向匹配，得匹配对集合 H2。最后
































































































该文算法用 VC++6.0 及 OPECV 库实现，实验机器硬件配
置 CPU 双核 2.83 G，内存 2 G。为验证该文视频图像序列自动
拼接方法的有效性，这里给出两个视频片段“road”和“sand”的
拼接结果。实验中用到的这两段视频是由摄像机拍摄的，采集









如图 5 和图 7，可以看出视频帧间匹配准确得到不错的拼接效
果。因为该文主要考察算法的鲁棒性和运算性能，所以并未对
图像进行融合操作。
表 1 给出了该文算法与文献[3]提出的基于 SIFT 特征的视
频拼接算法的计算性能对比，由于随机采样一致性算法
（下转 193 页）
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